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Abstract of DE10019208 
The initial start-up signal for controlling the 
components is provided through an interface. 
The further changes of control which changes 
depending on preset signals or by default after 
initialization, are permitted only after 
authorization. Independent claims are also 
included for the following: (a) Method of 
determining the version of a control system; (b) 
Device for determining version of a component 
control system; (c) System control device. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

© Verfahren und Vorrichtung zurSteuerung und/oderzur Bestimmung einer Variante einerSteuerung eines 
Systems 

(57) Verfahren und Vorrichtung sowie Komponente zur 
Steuerung eines Systems, insbesondere bei einem Kraft- 
fahrzeug, wobei die Steuerung in verschiedenen Varian- 
ten durchgefuhrt werden kann, wobei eine Komponente 
entsprechend den Varianten der Steuerung in verschiede- 
nen Varianten betrieben werden kann und die Komponen- 
te uber eine Schnittstelle wenigstens ein Signal emp- 
fangt. Dabei wird die Komponente in eine Systemumge- 
bung eingebracht und an diese Systemumgebung ange- 
paSt bzw. mit der Systemumgebung als System initiali- 
siert, indem die Variante der Systemumgebung bestimmt 
wird. Dies geschiehtvorteilhafterweise systemimmanent. 
Bei einer ersten Inbetriebnahme der Komponente wird 
dabei die Variante einmalig abhangig von dem wenig- 
stens einen Signal, insbesondere durch die Komponente 
I selbst, geandert und/oder vorgegeben. Eine weitere, der 
( ersten Inbetriebnahme nachfolgende Anderung und/oder 
J Vorgabe der Variante ist dann nur noch autorisiert mog- 
lich. 
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Beschreibung 

Stand derTechnik 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vor- 5 
richtung zur Steuerung und/oder zur Bestimmung einer Va- 
riante einer Steuerung eines Systems, wobei eine Kompo- 
nente entsprechend den Varianten der Steuerung in verschie- 
denen Varianten betrieben und/oder ausgefiihrt werden 
kann, gemaB den Oberbegriffen der unabhangigen Ansprii- 10 
che. 

[0002] Dazu ist in der DE37 38 915A1 ein universeU 
einsetzbares Steuergerat fur Regeleinrichtungen ofFenbart. 
Dabei wird ein Universalsteuergerat eingesetzt, welches erst 
nach der Montage aufgrund eines auBeren Befehls feststellt, 15 
welche Systemauslegung vorliegt, um diese dann abzuspei- 
chern. Ein solches Universalsteuergerat wird dann je nach 
Einwendung fur die aufwendigste Regeleinrichtung ausge- 
legt und schopft bei Einsatz einer einfacheren Regelungs- 
ausgestaltung seine Fahigkeiten nicht voll aus. Diese flexi- 20 
ble Losung birgt jedoch auch sicherheitstechnische Risiken. 
Aus Griinden der Systemsicherheit ist es oft notwendig si- 
cherzustellen, daB nur autorisierte Stellen die Fahrzeugva- 
riante eintragen bzw. manipulieren. 

[0003] Um dieses Sicherheitsrisiko zu entscharfen, wer- 25 
den beispielsweise exteme Programmiergerate oder Diagno- 
segerate zur Programmierung der Daten und/oder Pro- 
gramme eingesetzt, welche nicht jedermann zur Verfugung 
stehen. Dazu zeigt die DE42 11 650 Al ein Verfahren zur 
Variantencodierung bei mehreren miteinander vernetzten 30 
Steuergeraten, insbesondere in Kraflfahrzeugen. Dabei wer- 
den die Variantenkennungen fur die Auswahl verschiedener 
Varianten von Programm- und/oder Betriebsdaten der ein- 
zelnen Steuergerate von dem externen Prograrnmiergerat 
bzw. Diagnosegerat an ein bestimmtes Steuergerat des Steu- 35 
ergerateverbundes ubertragen. Von diesem bestimmten 
Steuergerat des Steuergerateverbundes werden dann die Va- 
riantenkennungen zu den anderen Steuergeraten ubertragen, 
wozu ein Bussystem, welches die Steuergerate verbindet, 
benutzt wird. Jede der iibertragenen Variantenkennungen 40 
wird dann mindestens fur die Dauer des Betriebes der Steu- 
ergerate in einem Speicher des ihm zugeordneten Steuerge- 
rates gespeichert. Dabei wurde fur jede Variante ein eigenes 
Steuergerateprogramm vorgesehen. Diese Moglichkeit er- 
weist sich als sehr aufwendig, beispielsweise in Bezug auf 45 
Entwicklung und Uberprufung, Wartung, Reparatur, u. s. w. 
und ist daher sehr kostenintensiv. 

[0004] Bei vielen Anwendungen ware es wunschenswert, 
die Steuerung eines Systems bzw. die Programme und/oder 
Daten so flexibel zu gestalten, daB es fur eine groBe Band- 50 
breite unterschiedlicher Systemvarianten einfach angepaBt 
werden kann, da unterschiedliche Systemvarianten unter- 
schiedliche Daten benotigen. Gleichzeitig sollen das Sicher- 
heitsrisiko und die Manipulationsmoglichkeiten gering ge- 
halten werden. 55 

Vorteile der Erfindung 

[0005] Die Erfindung geht aus von einem Verfahren und 
einer Vorrichtung zur Steuerung eines Systems und/oder zur 60 
Bestimmung einer Variante einer Steuerung eines Systems, 
insbesondere bei einem Kraftfahrzeug, wobei die Steuerung 
in verschiedenen Varianten durchgefuhrt werden kann, wo- 
bei eine Komponente entsprechend den Varianten der Steue- 
rung in verschiedenen Varianten betrieben werden kann, und 65 
die Komponente iiber eine Schnittstelle wenigstens ein Si- 
gnal empfangt. 

[0006] Vorteilhafterweise wird dabei bei einer ersten Inbe- 



triebnahme der Komponente die Variante abhangig von dem 
wenigstens einen Signal angepaBt und/oder vorgegeben und 
eine weitere, der ersten Inbetriebnahme nachfolgende Ande- 
rung und/oder Vorgabe der Variante nur autorisiert durchge- 
fuhrt. Die Komponente entspricht dabei einer Steuereinheit 
und/oder intelligenter Sensorik und/oder intelligenter Ak- 
tuatorik. 

[0007] Das Sicherheits- bzw. Manipulationsrisiko wie im 
Stand der Technik wird insofem vermieden, dass vorteilhaf- 
terweise bei der ersten Inbetriebnahme der Komponente 
diese selbstandig, entsprechend des wenigstens einen Si- 
gnals, das diese empfangt, die Variante einmalig bestimmt. 
Wird die Komponente in eine bestehende Systemumgebung 
eingebaut, also mit wenigstens einer weiteren Komponente 
verbunden, so empfangt die Komponente das wenigstens 
eine Signal von der weiteren Komponente iiber die Verbin- 
dungsschnittstelle, wodurch eine Verwechslung von Pro- 
grammier- bzw. Codierdaten, wie beispielsweise bei exter- 
nem Zugriff, vermieden wird, da die Variantenbestimmung 
bzw. die entsprechende Steuerung systemimmanent durch- 
gefiihrt wird. 

[0008] ZweckmaBigerweise wird dabei wenigstens eine 
die Variante und/oder das Signal reprasentierende GroBe in 
einen Speicher der Komponente eingeschrieben, anhand de- 
rer die Variante bestimmt wird, vorteilhafterweise durch die 
Komponente selbst. 

[0009] Vorteilhafterweise wird die Autorisierung durch 
Uberprufung einer Kennung bzw. dem Vorhandensein oder 
Nichtvorhandensein einer Kennung im Speicher der Kom- 
ponente durchgefuhrt. Durch ein einfaches Uberpriifen des 
Vorhandenseins oder Nichtvorhandenseins der Kennung 
bzw. der Daten wird vorteilhafterweise quasi die Speiche- 
rung der Kennung bzw. der Daten selbst als Eintritt in den 
Autorisierungsschritt eingesetzt. 

[0010] Weiterhin von Vorteil ist, daB die Komponente, 
insbesondere die elektronische Steuereinheit, die relevante 
Variante der Steuerung selbstandig erkennt und somit eine 
Verwechslung von Daten ausgeschlossen wird, da die Va- 
riantenbestimmung zweckmaBig systemimmanent durchge- 
fuhrt werden kann. 

[0011] Dadurch kann vorteilhafterweise die Kompatibili- 
tat einer Vielzahl von Partnerkomponenten, insbesondere 
Partnersteuergeraten, sowie weiteren Komponenten sicher- 
gestellt werden. 

[0012] Beispielsweise aus Manipulationsschutzgriinden 
ist vorteilhafterweise weiterhin sichergestellt, daB eine ein- 
mal im System eingebaute Komponente nicht ohne weiteres 
in eine andere Systemumgebung eingebaut werden kann. 
Die Uberwachung der einmalig eingespeicherten Daten ga- 
rantiert dabei, daB die Systemumgebung mit den gelernten 
Daten ubereinstimmt. 

[0013] Die gezielte Anderung und/oder Vorgabe der ein- 
gespeicherten Daten und somit der Variante ausschlieBlich 
durch Autorisierung, beispielsweise durch autorisierte Tool, 
ermoglicht trotzdem einen Transfer der Komponente in eine 
andere Systemumgebung, welcher allerdings von autorisier- 
ten Stellen vorgenommen werden muB. 
[0014] Weitere Vorteile und vorteilhafte Ausgestaltungen 
der Erfindung sind Gegenstand der Anspriiche und der Be- 
schreibung. 

Zeichnung 

[0015] Die Erfindung wird im weiteren anhand der in der 
Zeichnung dargestellten Figuren beschrieben. 
[0016] Dabei zeigt Fig, 1 eine Moglichkeit fur eine erfin- 
dungsgemaBe Komponente in Form einer Steuereinheit so- 
wie mogliche Peripherie zur Durchfuhrung einer Steuerung 
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von Betriebsablaufen, insbesondere bei einem Fahrzeug. 
[0017] Die Einbindung einer solchen Steuereinheit aus 
Fig, 1 in eine Systemumgebung ist in Fig. 2 dargestellt. 
[0018] Fig. 3 zeigt anhand eines FluBdiagrarnms verschie- 
dene Moglichkeiten des erfindungsgemaBen Verfahrens zur 
Variantenbestimmung bzw. -ermittlung der Komponente 
und/oder der Systemumgebung. 

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

[0019] Im weiteren wird als spezielle Ausfuhrungsform 
die Steuerung bzw. die Bestimmung der Variante der Steue- 
rung eines Systems bei einem Kraftfahrzeug beschrieben, 
insbesondere eines Systems im Rahmen einer adaptiven 
Fahrgeschwindigkeits- und/oder Abstandsregelung. 
[0020] Die dabei dargestellten Uberlegungen sind aber 
gleichermaBen bei anderen Systemen beispielsweise Ma- 
schinen, insbesondere Werkzeugmaschinen anwendbar. Die 
dargestellte Systematik bei der Variantenbestimmung der 
Komponente, insbesondere bei Einbau in einen Systemver- 
bund mit mehreren verbundenen Komponenten wie dies 
beispielsweise auch fur Werkzeugmaschinen, insbesondere 
Bearbeitungszentren, gegeben ist, ist allgemein bei Syste- 
men anwendbar, eben auch ubertragbar beispielsweise auf 
Produktionsgiiter. 

[0021] Im weiteren wird das Verfahren bzw. die Vorrich- 
tung anhand einer Kraftfahrzeugkomponente und einer 
Kraftfahrzeugsystemumgebung, also in Summe anhand ei- 
nes Kraftfahrzeugsystems erlautert. 
[0022] Dazu zeigt Fig, 1 ein allgemeines Beispiel fiir eine 
Komponente 100, beispielsweise eine Steuereinheit in ei- 
nem Fahrzeug. Daneben ist mit 111 bis 113 und 117 bis 119 
dessen mogliche Peripherie schematisch mit den zugehori- 
gen optionalen Schnittstellen 114 bis 116 und 120 bis 122 
dargestellt. Eine solche Steuereinheit 100 dient beispiels- 
weise zur Steuerung einer Antriebseinheit, eines Getriebes, 
eines Bremssystems oder einer adaptiven Fahrgeschwindig- 
keits- und/oder Abstandsregelung (Adaptive Cruise Con- 
trol), u. s. w. 

[0023] Die Steuereinheit 100 in diesem Beispiel beinhaltet 
eine serielle Ein-/Ausgangsbaugruppe 110 und/oder eine 
parallele Ein-/Ausgangsbaugruppe 109. An die serielle Ein- 
/Ausgangsbaugruppe 110 sind seriell und bidirektional dar- 
gestellt durch Verbindung 114, Peripherieelemente, darge- 
stellt durch Peripherieelement 111, angeschlossen. Das Peri- 
pherieelement 111 symbolisiert dabei Peripherieelemente 
wie intelligente Sensorik oder Aktuatorik sowie integrierte 
Peripherieelemente mit Sensorik und Aktuatorik oder auch 
weitere uber serielle Schnittstellen anschlieBbare Steuerein- 
heiten. Weitere Peripherieelemente, dargestellt durch Ele- 
ment 112, insbesondere Sensorik, ist unidirektional uber 
Verbindung 115 mit dem Steuergerat 100 gekoppelt und lie- 
fert beispielsweise MeBwerte oder MeBergebnisse, insbe- 
sondere bereits vorverarbeitet bzw. aufbereitet an die Steu- 
ereinheit 100. Ebenso werden Peripherieelemente, insbe- 
sondere Stellglieder, dargestellt durch Element 113 durch 
die Steuereinheit 100 uber Ein-/Ausgangsbaugruppe 110 se- 
riell angesteuert. Verbindung 116 symbolisiert dabei den 
unidirektionalen Signalubergang zur Aktuatorik 113. 
[0024] Gleichzeitig oder ersatzweise zur seriellen An- 
schluBseite kann die Steuereinheit 100 in diesem Beispiel 
wenigstens eine parallel AnschluBseite, symbolisiert durch 
Ein-/Ausgangsbaugruppe 109 besitzen. Daran sind Periphe- 
rieelemente, dargestellt durch Element 117 parallel und bidi- 
rektional, symbolisiert durch Verbindung 120 angeschlos- 
sen. Dies kann einerseits ein Bussystem im Fahrzeug sein 
womit parallel anschlieBbare Sensorik und Aktuatorik sowie 
weitere Steuereinheiten des Fahrzeugs, dargestellt durch Pe- 
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ripherieelement 117 anschlieBbar sind. Ebenso konnen wei- 
tere Peripherieelemente unidirektional und parallel, darge- 
stellt durch Element 118 und Verbindung 121 an die Steuer- 
einheit 100 angeschlossen sein, von welchen die Signale le- 
5 diglich dem Steuergerat ubermitteit werden. Gleichfalls ist 
Peripherie, insbesondere Aktuatorik, dargestellt durch Ele- 
ment 119 und Verbindung bzw. Schnittstelle 122 denkbar, 
welche lediglich parallel und unidirektional durch die Steu- 
ereinheit 100 bedient wird. 

10 [0025] Die dargestellte Peripherie ebenso wie die An- 
schluBbaugruppe ist prinzipiell optional und je nach Steuer- 
einheitauspragung bzw. unterschiedliche Steuereinheiten im 
Fahrzeug je nach Anwendung enthalten oder ausgespart. 
[0026] Gleiches gilt fur die weiteren Elemente, welche in 

15 der Steuereinheit 100 selbst dargestellt sind. Deren Vorhan- 
densein oder Fehlen bzw. deren Zusammensetzung variiert 
je nach Steuereinheit bzw. Steuerungsaufgabe im Fahrzeug. 
Mit Element 101 ist dabei wenigstens ein Microcomputer 
enthalten, der seinerseits eine Prozessoreinheit 103 und ei- 

20 nen internen Speicher 102, insbesondere einen Flashspei- 
cher oder eine interne Registerbank enthalt. Im weiteren 
wird der interne Speicher als nichtfluchtiger Speicher, insbe- 
sondere als Flashspeicher, ausgefuhrt. Der On-Chip-Spei- 
cher 102 kann aber ebenso beispielsweise als EEPROM, 

25 EPROM, etc ausgebildet sein. Die Prozessoreinheit 103 und 
der Speicher 102 sind mit weiteren optionalen Bauelemen- 
ten 105, wie einer Schnittstelleneinheit, eigener interner 
Energieversorgung, weiteren Speichem, Prozessoreinheiten 
bzw. Coprozessoren, u. s. w. im Mikrocomputer 101 durch 

30 ein internes Leitungs- bzw. Bussystem 104 miteinander ver- 
bunden. 

[0027] Der Mikrocomputer 101 ist dabei uber wenigstens 
ein steuereinheitintemes Leitungs-ZBussystem 107 mit wei- 
teren Komponenten eben beispielsweise den Ein-/Aus- 

35 gangsbaugruppen 109 und 110 verbunden. Mit 106 ist im 
allgemeinen ein weiteres Speichermittel, insbesondere ein 
nichtfluchtiger Speicher wie z. B. ein EEPROM oder ein 
Rash-EPROM, EPROM, PROM oder ROM in der Steuer- 
einheit 100 enthalten und mit dem Bussystem 107 verbun- 

40 den. Im weiteren wird dabei von einem EEPROM ausgegan- 
gen, wobei aber auch andere nichtfluchtige und insbeson- 
dere loschbare Speicher, insbesondere ein Flash-EPROM 
denkbar sind. Die Aufteilung der Programme und/oder Da- 
ten zwischen Speicher 102 und Speicher 106 ist dabei belie- 

45 big vorgebbar, im Extremfall konnten die Programme und/ 
oder Daten auch vollstandig auf dem einen oder dem ande- 
ren Speicher implementiert sein. 

[0028] Weitere optionale und der Ubersichtlichkeit halber 
nicht im einzelnen dargestellte Baugruppen sind durch Ele- 

50 ment 108 symbolisiert. Dabei handelt es sich beispielsweise 
um weitere Mikrocomputer, weitere Prozessoreinheiten, 
weitere Speichermittel, interne Sensorik, beispielsweise zur 
Temperaturiiberwachung oder in die Steuereinheit inte- 
grierte Sensorik beispielsweise ein Radarsensor bei einer 

55 adaptiven Fahrgeschwindigkeits- und/oder Abstandsrege- 
lung, wenigstens eine Energieversorgung, u. s. w. 
[0029] Eine Anordnung wie in Fig. 1 bzw. vergleichbare 
Anordnungen werden zur Steuerung von Betriebsablaufen 
in einem Fahrzeug eingesetzt. Diese dienen insbesondere 

60 zur S teuerung einer Antriebseinheit, des gesamten Antriebs- 
stranges, insbesondere zur Getriebesteuerung, zur Steue- 
rung einer Bremsanlage oder zur Steuerung von Anzeige-, 
Komfort-, sowie Sicherheitssystemen, u. s. w. 
[0030] Eine solche Steuereinheit kann beispielsweise im 

65 Rahmen einer adaptiven Fahrgeschwindigkeits- und/oder 
Abstandsregelung eines Kraftfahrzeugs eingesetzt werden. 
Eine solche Regelung kann ohne Eingriff durch den Fahrer 
eine zuvor eingestellte Fahrgeschwindigkeit und/oder einen 
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zuvor eingestellten Abstand zu einem vorausfahrendem 
Fahrzeug oder zu sich in Fahrtrichtung befindlichen Gegen- 
standen und/oder Objekten regeln und/oder uberwachen. 
Dies geschieht unter entsprechender Berucksichtigung des 
Umfelds des Kraftfahrzeuges und gegebenenfalls weiterer 5 
Parameter wie beispielsweise den Witterungs- und Sichtbe- 
dingungen, welche gegebenenfalls durch die Sensorik erfaBt 
werden. Eine solche Regelung bzw. ein Adaptive-Cruise- 
Control-System (ACC-System) muB insbesondere mit Blick 
auf die steigende Verkehrsdichte der heutigen Zeit flexibel 10 
genug sein, um auf alle Fahrsituationen geeignet zu reagie- 
ren. Dies erfordert wiederum eine entsprechende Objektde- 
tekionssensorik, um in jeder Fahrsituation die fur die Rege- 
lung notwendigen MeBdaten zu liefern. Diese Sensorik kann 
auBerhalb der Steuereinheit aber ebenso innerhalb der Steu- 15 
ereinheit bzw. des Gehauses der Steuereinheit untergebracht 
sein, wodurch ein kompaktes Komplettsystem entsteht. 
[0031] Ein solches System, wie in Fig, 2 beschrieben, un- 
terscheidet sich je nach Fahrzeugtyp bzw. Steuerungsfunk- 
tionalitat, also der Varianten der Steuerung des Systems so- 20 
wie der einzeLnen Steuereinheiten. Soli nun eine Kompo- 
nente, insbesondere eine Steuereinheit, hier die ACC-Steu- 
ereinheit 214 in eine Systemumgebung, hier bestehend aus 
den Komponenten 211 bis 213 und 215 bis 216, verbunden 
iiber das Bussystem 208, eingebracht werden, ist es vorteil- 25 
haft, die Steuerfunktionen der Steuereinheit 214 bzw. das 
Rechenprogramm dieses elektronischen Steuergerats so fle- 
xibel zu gestalten, daB es fur eine groBe Bandbreite an Fahr- 
zeugen einfach angepaBt werden kann, da unterschiedliche 
Fahrzeugvarianten auch wenigstens in Teilen unterschiedli- 30 
che Daten benotigen. Die ubrigen Systemkomponenten sind 
dabei beispielsweise eine Motorsteuerung 211, z. B. mit ei- 
nem Drehzahl- oder Momentenerfassungsmitel 209 und ei- 
nem Drosselklappensteller 210, u. s. w. eine Anzeigeeinheit 
212, insbesondere ein Kombiinstrument, eine Steuerung fur 35 
den BremseingrifT bzw. Fahrstabilitat 213, eine Getriebe- 
steuerung 215, sowie optional weitere Komponenten 216, in 
Form weiterer Steuereinheiten, Sensorik oder Aktuatorik. 
[0032] Die Komponenten des Systems bzw. der System- 
umgebung tauschen iiber das Bussystem 208 Signale bzw. 40 
Daten aus. Diese Daten der Systemumgebung also der Kom- 
ponenten 211 bis 213, 215 und 216 werden im weiteren als 
Umgebungsdaten oder Umgebungssignale bezeichnet. Er- 
findungsgemaB erkennt bzw. bestimmt die Komponente 
214, hier also das ACC-Steuergerat, selbstandig die Variante 45 
aus den Umgebungsdaten und tragt dies einmalig in den ent- 
sprechenden Speicherbereich, beispielsweise des nicht- 
fluchtigen Speichers 106 ein. Diese Umgebungsdaten sind 
Informationen, die das elektronische Steuergerat 214 durch 
die Kommunikation mit der Systemumgebung, also den an- 50 
deren Komponenten, sprich Steuereinheiten, Sensoren, Ak- 
tuatoren, etc. erhalt. 

[0033] Diese einmalig lernbaren Daten OTL (One-Time- 
Learnable) konnen im spater in Fig. 3 beschriebenen Ver- 
fahren auf zweierlei Arten eingesetzt werden. Zum ersten 55 
wird aus den Umgebungsdaten die jeweilige Variante fur die 
Steuereinheit bestimmt und diese Variante, bzw. eine diese 
reprasentierende GroBe als OTL-Datum in den EEPROM- 
Speicherbereich des nichtfluchtigen Speichers 106 eingetra- 
gen. ZweckmaBigerweise kann dieses OTL-Datum zur Va- 60 
riantenkennzeichnung, aber auch in den Microcomputer in- 
temen Speicher 102 eingetragen werden. Dabei sind bei- 
spielsweise die unterschiedlichen Variantendaten (beispiels- 
weise Normierungsswerte der iibertragenen CAN-Daten 
u. s. w.) in einem nichtfluchtigen, beispielsweise auch nicht 65 
loschbaren bzw. gegen Loschung gesicherten Speicherbe- 
reich beispielsweise in Speicher 106 abgelegt. Die Um- 
schaltung also der Variantenwechsel bzw. die Variantenvor- 



gabe im Reglerprogramm kann dann im laufenden Betrieb, 
wie in Fig. 3 dargestellt, erfolgen. 

[0034] Als weitere Moglichkeit konnen die Variantenda- 
ten selbst, also die variantenspezifischen Umgebungsdaten 
direkt als OTL-Daten aus den Umgebungsdaten bestimmt 
(beispielsweise auf CAN gesendete Normierungswerte) und 
in den EEPROM-Speicherbereich eingetragen werden. Das 
Schreiben auf den Speicherbereich des nichtfluchtigen Spei- 
chers beispielsweise in Speicher 102 oder 106 erfolgt in bei- 
den Fallen genau einmal, wenn zuvor noch keine OTL-Da- 
ten vorhanden sind und zwar ZweckmaBigerweise bei der er- 
sten Inbetriebnahme. 

[0035] Das in Fig. 2 dargestellte Beispiel beschreibt ein 
System zur Regelung der Geschwindigkeit eines Fahrzeugs, 
insbesondere unter Einbeziehung von vorausfahrenden 
Fahrzeugen, also eine Regelung der Fahrgeschwindigkeit 
und/oder des Fahrabstandes. Dabei ist mit einem der Peri- 
pherieelemente aus Fig. 1, beispielsweise Peripherieelement 
111, ein Radarsensor zur Erfassung der vorausfahrenden 
Fahrzeuge an einem Fahrzeug angebracht. Dieser Radarsen- 
sor beispielsweise wie schon erwahnt als Baustein eines 
Fahrzeugkomfortsystems ACC (Adaptive Cruise Control) 
ist gleichermaBen getrennt von, wie als kompakte Einheit 
mit der Steuereinheit 100 kombinierbar. Ein solches Kom- 
paktsystem ist in Fig. 2 durch Steuereinheit 214 dargestellt. 
[0036] Bei dem Radarsensor werden standig Informatio- 
nen iiber den Abstand und die Relativgeschwindigkeit des 
Fahrzeuges zu anderen Fahrzeugen und zu den StraBengege- 
benheiten verarbeitet. Die funktionelle Aufteilung dieser 
Verarbeitung, ob im Sensor selbst oder in der zugehorigen 
Steuereinheit, ist dabei beliebig. Die Grundfunktionen des 
beschriebenen Systems betreffen die Regelung der Fahrge- 
schwindigkeit entweder auf eine SollgroBe, hier die 
Wunschgeschwindigkeit, oder auf die Geschwindigkeit ei- 
nes vorausfahrenden Fahrzeugs, falls dieses langsamer als 
die Wunschgeschwindigkeit fahrt und sich dieses im Detek- 
tionsbereich des Radarsensors befindet. Dieser Sensor kann 
beispielsweise Bestandteil eines Mikrowellenradars (z. B. 
FMCW, also Frequency Modulated Continuous Wave oder 
Impulsradar) oder eines Infrarot-LIDARS (Light Detection 
And Range, z. B. auch eines Doppler-LIDARS) sein und 
miBt dazu den Abstand der Relativgeschwindigkeit und den 
Winkel von Objekten, insbesondere von vorausfahrenden 
Fahrzeugen innerhalb des Detektionsbereichs. Dabei wer- 
den neben der Messung auch pradiktive Aussagen, bei- 
spielsweise iiber zukiinftige Kursverlaufe des Fahrzeuges 
oder den zukiinftigen Kursbereich, u. s. w. moglich. 
[0037] Dabei wird mittels Auswertung in der Steuerein- 
heit 214 beispielsweise ein Eingriff, insbesondere in Form 
einer Anforderung, in die Motorsteuerung 211 oder Brem- 
sen- sowie. Getriebesteuerung 213 und 215 durchgefuhrt. 
[0038] Ebenso tauschen beispielsweise Getriebesteuerung 
215 und Motorsteuerung 211, beispielsweise iiber die Mo- 
mentenschnittstelle relevante Daten eben beispielsweise 
Momente aus. 

[0039] So werden beispielsweise ACC-Sollwerte an die 
Motorsteuerung 211 in Prozent ubertragen, wobei die Mo- 
torsteuerung den Maximalwert selber vorgibt. Unterschied- 
liche Motorsteuerungen (z. B. Diesel, Ottomotor und Va- 
rianten diesbeziiglich wie Benzindirekteinspritzung beim 
Ottomotor oder Common-Rail sowie Pumpe-Diise beim 
Dieselmotor ermoglichen bzw. erfordern unterschiedliche 
Maximalwerte. 

[0040] GleichermaBen sendet beispielsweise das Getrie- 
besteuergerat 215 iiber den CAN-Bus 208 ein Signal, wel- 
ches anzeigt, ob es sich in diesem Fahrzeug um ein Automa- 
tikgetriebe oder beispielsweise um ein in seiner Uberset- 
zung kontinuierlich verstellbares sogenanntes CVT-Ge- 
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triebe (Continuously Variable Transmission) oder auch um 
ein automatisiertes Schaltgetriebe handelt. 
[0041] Weiterhin sendet beispielsweise das Kombiinstru- 
ment 212 ein Signal, daB anzeigt, ob es sich um eine An- 
zeige mitMeileneinheiten oder mit Kilometereinheiten han- 5 
delt und so auch die Geschwindigkeit in Meilen pro Stunde 
oder Kilometer pro Stunde angegeben wird. Es gibt bei- 
spielsweise Ausfiihrungen von Kombiinstrumenten, die sol- 
che Informationen in Form einer Remotebotschaft auf den 
CAN-Bus zur Verfugung stellen, d. h. auf Anfrage durch ein 10 
anderes Steuergerat beispielsweise eben die ACC-Steuer- 
einheit 214 wird eine entsprechende Botschaft vom Kombi- 
instrument 212 versendet. 

[0042] Die beiden Moglichkeiten zum Einsatz dieser und 
anderer Umgebungsdaten entsprechend der Erfindung wird 15 
nun in Fig. 3 anhand eines FluBdiagramms erlautert. In 
Block 300 erfolgt eine erste Inbetriebnahme, beispielsweise 
durch einen externen Befehl, Power-On, also Zuschaltung 
der Energieversorgung oder Betatigung des Startschalters, 
z. B. Ziindschalters, insbesondere nach Fahrzeugeinbau. 20 
[0043] In Block 301 werden dann die Signale bzw. Umge- 
bungsdaten der Systemumgebung durch die ACC-Steuer- 
einheit 214 eingelesen. In Block 302 werden nun entweder 
die fahrzeugindividuellen Daten bzw. steuervariantenindivi- 
duellen Daten also die variantenspezifischen Umgebungsda- 25 
ten bestimmt oder es wird aus den Umgebungsdaten die je- 
weilige Variante bestimmt. Eine Moglichkeit hierbei ware 
alle fiir das ganze System relevanten beschriebenen Daten 
durch die einzelnen Komponenten mit einer eigenen Ken- 
nung zu versehen. Dies hatte den Vorteil, daB die Steuerein- 30 
heit 214 nur die Kennung vergleichen muB und die entspre- 
chenden Daten an dafur vorgesehenen Adressen speichert, 
wodurch vorab keine Daten zum Vergleich in der Steuerein- 
heit 214 enthalten sein miissen, lediglich die Kennung bzw. 
Kennungen. Es kann somit ein bezuglich der variantenab- 35 
hangigen Daten ungelerntes ACC-Steuergerat ins System 
eingebracht werden, welches quasi dann erst bei der einma- 
ligen Erstabspeicherung dieser Umgebungsdaten seine kon- 
krete Bestimmung sprich Steuervariante erfahrt. 
[0044] Je nach dem, ob die Variante aus den Umgebungs- 40 
daten bestimmt wurde, oder die variantenbestimmenden 
Umgebungsdaten selbst bestimmt wurden, wird in Abfrage 
303 entweder iiberpruft, ob die Variante als OTL-Datum im 
Speicher eingetragen ist bzw. ob die variantenbestimmen- 
den Umgebungsdaten, ebenso als OTL-Daten, eingetragen 45 
sind. Dies kann auf unterschiedliche Art und Weise gesche- 
hen. 

[0045] Im einfachsten Fall wird der EEPROM-Inhalt im 
ungelemten Zustand bei hexadezimaler Schreibweise bei- 
spielsweise mit FF initialisiert. Das Programm der Steuer- 50 
einheit erkennt an diesem Inhalt, daB gelemt werden muB, 
also der Lernalgorithmus durchgefuhrt werden muB. Eine 
nachtragliche Autorisierung des Lernvorgangs kann bei die- 
ser Losung dadurch erfolgen, daB z. B. ein Diagnose-Ser- 
vice den Inhalt wieder, eben mit vorheriger Autorisierung 55 
mitFFauffullt. 

[0046] Eine weitere Moglichkeit besteht darin, eine Ken- 
nung beispielsweise ein einzelnes Bit im EEPROM als Ken- 
nung fur erfolgtes bzw. nicht erfolgtes Lernen zu verwenden 
und dieses abzufragen. 60 
[0047] Eine dritte Moglichkeit triggert das Lernen von au- 
Ben, z. B. das Einlesen von Bandende- (End-Of-Line) Bot- 
schaften triggert den Lernvorgang. 
[0048] Die vierte Moglichkeit schlieBlich ist, daB ein Dia- 
gnoseservice, welcher das Steuergerat in den Lernmodus 65 
versetzt. 

[0049] Ist der Lernmodus vorgesehen, sind also noch 
keine OTL-Daten im Speicher eingetragen, werden in Block 
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305 entweder die Variante als OTL-Datum und/oder die va- 
riantenbestimmenden Umgebungsdaten als OTL-Daten im 
EEPROM eingetragen. Dies geschieht wie schon genannt, 
genau einmal, wenn zuvor noch keine OTL-Daten vorhan- 
den sind. Dieses One-Time-Learning im System, also der 
Steuereinheit 214 aus der Systemumgebung 211 bis 213 und 
215, 216 iiber Bus 208 bei der Erstinbetriebnahme wenig- 
stens der Komponente, also der Steuereinheit 214, sorgt da- 
fur, daB die Systemumgebung mit der Steuereinheit kompa- 
tibel ist bzw. die Umgebung mit den gelemten Daten uber- 
einstimmt. Wird in Abfrage 303 festgestellt, daB bereits 
One-Hme-Learning-Daten wie vorher ausgefuhrt, eingetra- 
gen sind, gelangt man zu Block 306. Darin kann dann eine 
Uberwachung der Variante bzw. der fahrzeugindividuellen 
bzw. variantenbestimmenden Daten durch Vergleich der 
weiterhin auf den Bus 208 gesendeten Daten mit den abge- 
speicherten OTL-Daten durchgefuhrt werden. Im Block 307 
erfolgt ausgehend von Block 306 oder Block 305 der wei- 
tere Programmablauf. 

[0050] Nach der Erstinbetriebnahme kann eine Anderung 
der OTL-Daten im EEPROM nurmehr iiber Block 304 
ebenso wie das Loschen iiber Autorisierung, beispielsweise 
ein autorisiertes Tool, wie ein Diagnosetester durch autori- 
sierte Stellen, beispielsweise den Kundendienst vorgenom- 
men werden. iiber einen Code bzw. Schlussel sowie dessen 
Uberpriifung in der Komponente kann dabei im Rahmen ei- 
ner Autorisierung die Sperrung des Lernmodus nach dem 
einmaligen Programmieren der OTL-Daten aufgehoben 
werden. Gleichermassen ist eine solche Autorisierung durch 
Codierte Stecker bzw. Bauteile vornehmbar. Mit den Schrit- 
ten der selbstprogrammierten OTL-Daten und der nachfol- 
genden Autorisierung bei Anderungen kann beispielsweise 
auch die Variantencodierung am Bandende als potentielle 
Fehlerquelle im Fertigungsablauf entscheidend abgesichert 
werden. 

[0051] In einer vorteilhaften Anwendung des Verfahrens 
bzw. der Vorrichtung konnen bisher mit speziellen Diagno- 
setools eintragbare Daten iiber die vorhandenen Kommuni- 
kationswege des Steuergerates z. B. den CAN-Bus mit deut- 
lich verringerten Aufwand z. B. mit End-Of-Line-CAN- 
Botschaften programmiert werden. Neben End-Of-Line 
Botschaften konnen selbstverstandlich auch andere Bot- 
schaften, insbesondere weitere bzw. andere CAN-Botschaf- 
ten des Fahrzeug-CAN-Busses, dazu herangezogen werden. 
[0052] Eine weitere vorteilhafte Anwendung ist beispiels- 
weise, wenn eine Selbstdiagnose, z. B. die Kalibrierung ei- 
nes Sensors bzw. das Ablegen eines Offsetwertes nur einma- 
lig erfolgen muB beispielsweise durch Fahren einer definier- 
ten Strecke, insbesondere am Bandende. 
[0053] Ebenso kann bei der Steuergerateherstellung das 
Steuergerat auf Lemen gestellt werden, so daB das Steuerge- 
rat im Verbund automatisch die Daten ohne Autorisierung 
lernt. So kann beispielsweise ein Steuergeratehersteller dem 
Fahrzeughersteller ein sehr flexibel und nachtraglich ein- 
baubares Steuergerat bzw. Komponente zur Verfugung stel- 
len. 

[0054] Wie schon erwahnt, ist lediglich das Ausfuhrungs- 
beispiel auf eine Fahrzeuganwendung beschrankt. Selbst- 
verstandlich sind gleiche Einsatzmoglichkeiten bei alien an- 
deren Systemen vergleichbarer Struktur wie beispielsweise 
bei Werkzeugmaschinen, insbesondere Bearbeitungszentren 
bei nachtraglichem Einbau einer Komponente beispiels- 
weise einer Steuereinheit fur ein Bearbeitungszentrum oder 
intelligente Sensorik und Aktuatorik einsetzbar. 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Steuerung eines Systems, insbeson- 
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dere bei einem Kraftfahrzeug, wobei die Steuerung in 
verschiedenen Varianten durchgefuhrt werden kann, 
wobei eine Komponente entsprechend den Varianten 
der Steuerung in verschiedenen Varianten betrieben 
werden kann, wobei die Komponente uber eine 5 
Schnittstelle wenigstens ein Signal empfangt dadurch 
gekennzeichnet, dass 

bei einer ersten Inbetriebnahme der Komponente die 
Variante abhangig von dem wenigstens einen Signal 
anderbar und/oder vorgebbar ist 10 
und eine weitere, der ersten Inbetriebnahme nachfol- 
gende Anderung und/oder Vorgabe der Variante nur au- 
torisiert moglich ist 

2. Verfahren zur Bestimmung einer Variante einer 
Steuerung eines Systems, insbesondere bei einem 15 
Kraftfahrzeug, wobei die Steuerung in verschiedenen 
Varianten durchgefuhrt werden kann, wobei eine Kom- 
ponente entsprechend den Varianten der Steuerung in 
verschiedenen Varianten betrieben werden kann, wobei 
die Komponente uber eine Schnittstelle wenigstens ein 20 
Signal empfangt dadurch gekennzeichnet, dass 

bei einer ersten Inbetriebnahme der Komponente die 
Variante abhangig von dem wenigstens einen Signal 
anderbar und/oder vorgebbar ist 

und eine weitere, der ersten Inbetriebnahme nachfol- 25 
gende Anderung und/oder Vorgabe der Variante nur au- 
torisiert moglich ist 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass bei der ersten Inbetriebnahme die Kom- 
ponente selbstandig entsprechend des wenigsten einen 30 
Signals die Variante einmalig bestimmt. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Komponente, insbesondere eine 
Steuereinheit, mit wenigstens einer weiteren Kompo- 
nente in Verbindung steht und das wenigstens eine Si- 35 
gnal von der weiteren Komponente iiber die Schnitt- 
stelle der Komponente iibermittelt wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass wenigstens eine die Variante und/oder 
das Signal reprasentierende GroBe in einen Speicher 40 
der Komponente eingeschrieben wird und die Kompo- 
nente anhand der GroBe die Variante bestimmt. 

6. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass uberpruft wird, insbesondere durch die 
Komponente selbst, ob eine die Variante und /oder das 45 
Signal reprasentierende GroBe in einem Speicher der 
Komponente eingeschrieben ist, wobei diese GroBe 
dann nurmehr autorisiert geloscht und/oder geandert 
werden kann. 

7. Vorrichtung zur Bestimmung einer Variante einer 50 
Steuerung eines Systems, insbesondere bei einem 
Kraftfahrzeug, wobei die Steuerung in verschiedenen 
Varianten durchgefuhrt werden kann, wobei die Vor- 
richtung fiir eine Komponente zur Steuerung entspre- 
chend den verschiedenen Varianten der Steuerung de- 55 
ren Variante bestimmt dadurch gekennzeichnet, dass 

in der ersten Komponente Mittel enthalten sind welche 
bei einer ersten Inbetriebnahme der ersten Komponente 
abhangig von dem Signal eine Variante zur Steuerung 
fiir die erste Komponente vorgeben und/oder andern, 60 
wobei die Mittel eine weitere, der ersten Inbetrieb- 
nahme nachfolgende Anderung und/oder Vorgabe der 
Variante zur Steuerung der ersten Komponente nur au- 
torisiert zulassen. 

8. Vorrichtung zur Steuerung eines Systems, insbeson- 65 
dere bei einem Kraftfahrzeug, wobei die Steuerung in 
verschiedenen Varianten durchgefuhrt werden kann, 
mit einer ersten Komponente und wenigstens einer 



weiteren Komponente, welche im Betrieb miteinander 
in Verbindung stehen, wobei die wenigstens eine wei- 
tere Komponente wenigstens ein Signal ausgibt und die 
erste Komponente dieses Signal empfangt dadurch ge- 
kennzeichnet, dass 

in der ersten Komponente Mittel enthalten sind welche 
bei einer ersten Inbetriebnahme der ersten Komponente 
abhangig von dem Signal eine Variante zur Steuerung 
fur die erste Komponente vorgeben und/oder andern, 
wobei die Mittel eine weitere, der ersten Inbetrieb- 
nahme nachfolgende Anderung und/oder Vorgabe der 
Variante zur Steuerung der ersten Komponente nur au- 
torisiert zulassen. 

9. Komponente, insbesondere Steuereinheit, zur 
Steuerung eines Systems, insbesondere bei einem 
Kraftfahrzeug, wobei die Steuerung in verschiedenen 
Varianten durchgefuhrt werden kann, wobei die Kom- 
ponente entsprechend der verschiedenen Varianten der 
Steuerung in verschiedenen Varianten ausgefuhrt sein 
kann, wobei die Komponente iiber eine Schnittstelle 
wenigstens ein Signal empfangt, dadurch gekennzeich- 
net, dass 

die Komponente bei einer ersten Inbetriebnahme ab- 
hangig von dem Signal selbst eine Variante bestimmt 
und/oder ermittelt 

wobei die Komponente eine weitere, der ersten Inbe- 
triebnahme nachfolgende Anderung und/oder Vorgabe 
der Variante nur autorisiert zulaBt. 
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